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Votrichtung and Veifahren zur Steuerung wenipstens einer Svstemkomponente eines 
infnrmati QDStechmschen Systems 

Stand der Technik 

Die Erfindung betrifft eine Voirichtung und ein Verfahren zur Steuerang wenigstens 
einer Systemkonqionente eines informationstechnischen Systems, das sicb vorzugsweise 
in einem Kraftf ahrzeug befindet. 

Informationstechnische Systenoe in heutigen KraMahrzeugen beinhalten eine Vielzahl an 
Systemkomponenten. Ein wichtiger Bestandteil dieser Systeme sind Sensoren. Sensoren 
gewinnen Infomiationen iiber das Kraftfabrzeug selbst und dessen Umgebung. Daneben 
sind Verarbeitungseinheiten ein weiteres Element der informationstechnischen Systems 
in Kraftfahrzeugen. Die Verarbeitungseinheiten werten die Sensorinformationen aus und 
leiten die Daten an weitere Systemkonq>onenten weit^. Eine Anzeigeeinrichtung, wie der 
Tachometer, ist ein Beispiel einer solchen weiteren Systemkomponente. 

Ihsbesondere ist in Kraftfahrzeugen an den Einsatz von Bildsensorsystemen zur 
Erfassung des Fahrzeugumfeldes oder des Fahrzeuginnenraumes gedacht Beispielsweise 
ist die Verwendung der Bildsensorsysteme in Fahrerassistenzsystemen geplant. 
Insbesondere ist es moglich, Bildsensorsysteme zur automatische Abstandsregelung des 
Kraftfahrzuges zu einem vorausfahrenden Fahrzeug einzusetzen. Im Fahrzeuginnenraum 
ist der Einsatz von Bildsensorsystemen zur Steuemng der Ausl5sung von Airbags 
vorgesehen. Das Bildsensorsystem kann hierbei zur tJberpriifung der Sitzbelegung 
verwendet werden. 
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Heutige infoimationstechiiische Systeme in Kraftfahrzeugen zeichnen sich dadurch aus, dass 
die Informationsverarbeitung nach festen Regeln und mit einer konstanten 
Bearbeitungsgeschwindigkeit abl^uft Eine Steuening der Konfiguration von einzebien 
Systemkomponenten im laufenden Betrieb des informationstechnischen Systems findet nicht 
statt. 

Vorteile der Brfindung 

Die nachfolgend beschiiebene Vorcichtimg und das Verfahren zur Steuerang wenigstens 
einer Systemkomponente eines infonnationsteclmischen Systems ermoglicht in vorteilhaifter 
Weise die Steuening der Konfiguration wenigstens einen Systemkontiponente im Betrieb 
durch wenigstens eine Steuereinheit. Hierbei werden in vorteilhafter Weise Informationen 
wenigstens einer Systemkomponente verwendet, wobei die Informationen liefemde 
Systemkomponente wenigstens eine erste Systemkomponente ist, die Informationen iiber die 
Umgebung des Systems ermittelt, und/oder wenigstens eine zweite Systemkomponente, die 
wenigstens einen Teil der eimittelten Lifonnationen der wenigstens einen ersten 
Systemkomponente verarbeitet. Insbesondere ermoglicht die nachfolgend beschriebene 
Voxxichtung und das Verfahzen die Steu^ung der Konfiguration wenigstens einer 
Systemkomponente eines informationstechnischen Systems in einem Kraftfahrzeug, wobei 
die wenigstens eine Steuereinheit beispielsweise Informationen wenigstens eines Sensors 
und/oder wenigstens einer Verarbeitungseinheit verwendet. Zus^tzlich oder altemativ ist die 
Verwendung von Informationen von Fahrzeugkomponenten m5glich, um beispielsweise 
Informationen iiber den Zustand des Fahrzeuges zu gewinnen. In vorteilhafter Weise findet 
die Steuerung der Konfiguration im laufenden Betrieb des Systems und/oder des 
BCraftfahrzeuges statt Insbesondere wird beispielsweise die Ermittlung der Bilddaten bei 
einem Bildsensorsystem und die anschlieSende Verarbeitung der eimittelten Daten duich die 
Konfiguration nicht gestart 

In vorteilhafter Weise ist die gesteuerte Systemkomponente die wenigstens eine erste 
Systemkon^onente und/oder die wenigsten eine zweite Systemkomponente. Insbesondere in 
Kraftfahrzeugen erm5glicht die nachfolgend beschriebene Vorrichtung und das Verfahren 
die Steuerung der Konfiguration beispielsweise wenigstens eines Sensors* der die erste 
Systemkomponente darstellt, und/oder die Steuerung der Konfiguration beispielsweise 
wenigstens einer Verarbeitungseinheit, welche die zweite Systemkomponente ist. Durch 
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SteueniDg der Konfigiiration wenigstens eines Bildsensorsystems ermoglicht das 
nachfolgend beschriebene Verfahren in vorteilhafter Weise die Anpassung der zeitlichen und 
itumlichen Auflbsung der Bilddaten durch die Steuereinheit Gleichzeitig wird bei einer 
duich Steuerung des wenigstens einen Bildsensorsystems gesteigerten Bilddatenmenge die 
Performance der wenigstens einen Bildverarbeitungseinheit angepasst 

Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens einer Steuereinheit, welche die Konfiguration der 
Hardware und/oder die Konfiguration der Software wenigstens einer Systemkonq)onente 
steuert Insbesondere in informationstechnischen Systemen in Kraftfahrzeugen noit 
wenigstens einem Sensor und wenigstens einer Verarbeitungseinheit ennoglicht die 
Voirichtung und das Verfahren in vorteilhafter Weise die Konfiguration der Software 
innerhalb der wenigstens einen Verarbeitungseinheit. Hierdurch ist es mdglich in 
verschiedenen Situationen beispielsweise unterschiedUche Algorithmen zu verwenden, die 
unterschiedliche Rechenkapazitat benotigen. Daneben ermoglicht das Verfahren und die 
Voirichtung in vorteilhafter Weise die Konfiguration der Hardware und/oder der Software 
eines Sensors, beispielsweise durch Anderung der Empfindlichkeit in Abhangigkeit der 
Situation. 

Besonders vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens einer Steuereinheit, welche die 
Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit wenigstens einer Systemkonq>onente steuert. In 
informationstechnischen Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem Sensor und 
wenigstens einer Verarbeitungseinheit ermdglicht die Vorrichtung und das Verfahren in 
vorteilhafter Weise die Veranderung der effektive ausgelesenen Datenmenge des 
Bildsensorsystems und damit die Veranderung der Auflosung der Bilder. Beispielsweise 
wird nur wenigstens ein Ausschnitt des Bildes ausgelesen. Dies ermoglicht in vorteilhafter 
Weise die Erhohung oder Bmiedrigung der zeitlichen und/oder raumlichen Auflosung der 
aufgenommen Bilder. 

Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens einer Steuereinheit, welche die Taktfiequenz 
wenigstens emer Systemkomponente steuert. Insbesondere in informationstechnischen 
Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem Sensor und wenigstens einer 
Verarbeitungseinheit ennoglicht die Vorrichtung in vorteilhafter Weise beispielsweise die 
Veranderung der Taktfrequenz der wenigstens einen Verarbeitungseinheit. Dies ermoglicht 
insbesondere die vorzugsweise zeitweise Erhohung der Takt&equenz der wenigstens einen 
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Verarbeitungseinheit, wobei dies zu einer Steigerung der Rechenleistung imd damit der 
Leistimgsfahigkeit fGhxt. 

Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens einer Steueieinheit; welche die Situation des 
Systems und/oder die Situation der Umgebung des Systems erfasst. Insbesondere in 
informationstechnischen Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem Sensor und 
wenigstens einer VCTarbeitungseinheit ermoglicht die Vorrichtung und das Verfahren in 
vorteilhafter Weise die Steuerung der Konfiguration wenigstens einer Systemkomponente, 
insbesondere wenigstens eines Bildsensorsystem und/oder wenigstens einer 
Verarbeitungseinheit, unter Berticksichtigung der Situation des Systems und/oder der 
Situation der Umgebung des Systems. Die nachfolgend beschziebene Vorrichtung und das 
Verfahren ermoglicht damit in vorteilhafter Weise die Optimierung der Leistungs^higkeit 
eines V^rarbeitungssystems zur Untersttitzung eines Fahrers beispielsweise im Rahmen eines 
Fahrerassistenzsystems. Diese Optimierung wird dadurch erreicht, dass die zur 
Fahrerunterstutzung bereitstehenden Algorithmen, die in der wenigstens einen 
Verarbeitungseinheit ablaufen, je nach Situation, in der sich der Fahrer und/oder das 
Fahrzeug befinden, auf die zur Verfugung stehende Hardware abgebildet werden und die 
Software und/oder die Hardware entsprechend gesteuert werden. Diese Steuerung stellt eine 
Adaption der Algorithmen und der Verarbeitungsmethoden an die Erfordemisse der 
aktuellen Situation dar. Dies erhoht in vorteilhafter Weise die Qualitat des 
Fahrerassistenzsystems und fQhrt damit zu einer Erhohimg der Verkehrssicherheit. 

Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens einer Steuereinheit, welche die Kiihlung 
wenigstens einer Systemkomponente steuert Insbesondere in informationstechnischen 
Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem Sensor und wenigstens einer 
Verarbeitxmgseinheit erm5glicht die Vorrichtung in vorteilhafter Weise durch Steigerung der 
Kuhltatigkeit, beispielsweise durch Einschaltung eines zusatzlichen Lufters, die Erhohung 
der Kiihlung bei einer reversiblen 0berlast der wenigstens einen Verarbeitungseinheit. Dies 
fUhrt in vorteilhafter Weise zu einer ISngeren tJberlastdauer ohne irreversible Schadigung 
der Verarbeitungseinheit 

Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens einer Steuereinheit, welche wenigstens erne 
Systemkomponente wenigstens zeitweise so steuert, dass die wenigstens eine 
Systemkomponente in tJberlast arbeitet. Insbesondere in informationstechnischen Systemen 
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in Kraftfahrzeugen niit wenigstens einem Sensor und wenigstens einer Veiarbeitungseinheit 
ermoglicht die Voirichtung in vorteilhafter Weise beispielsweise eine wenigstens zeitweise 
Erhohung der Infonnationsverarbeitungsgeschwindigkeit wenigstens eines Sensors und/oder 
der wenigstens einen Verarbeitungseinheit. Diese Erhohung ist mit einer thermischen 
tJberlast der Systemkomponente verbunden, die reversibel oder irreversibel sein kann. Bei 
einer reversiblen Oberlast wird die Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit kurzzeitig 
erhSbt, d. k ohne Schadigung des Sensors und/oder der Verarbeitungseinheit. Dagegen fiihrt 
eine irreversible Uberlast zur beispielsweise thermischen ZerstOnmg der Systemkonq)onente. 

Insbesondere in Kraftfahrzeugen ist die Verwendung wenigstens eines Bildseiisorsystem 
und/oder wenigstens ernes Radarsensor und/oder wenigstens eines Ultiaschallsensor 
und/oder wenigstens eines Lidarsensor als die wenigstens eine erste Systemkon5)onente 
besonders vorteilhaft. Durch die Einbeziehung mehrerer Sensoren k5nnen weiteie Daten 
gewonnen werden. Dies fiihrt beispielsweise zu einer Verbesserung der 
Situationsauswertung und der Situationsbewertung. Damit wird die Zuverlassigkeit' der 
nachfolgend beschriebenen Voirichtung gesteigert Insbesondere in Kraftfahrzeugen kann 
durch die Verwendung mehrerer Sensoren eine prazisere Bewertung der Gefahrlichkeit einer 
Fahrsituation durchgefiihrt werden, weil die Informationen der unterschiedlichen Sensoren 
redundant verarbeitet werden. 

Vorteilhaft ist die Verwendung wenigstens einer zweiten Systemkomponente, die wenigstens 
zwei Hardwarepartitionen hat. Lisbesondere m informationstechnischen Systemen in 
Kraftfahrzeugen mit wenigstens einem Sensor und wenigstens einer Verarbeitungseinheit 
ermoglicht die Vonichtung in vorteilhafter Weise beispielsweise die adaptive Verteilung von 
wenigstens emem Softwaremodul auf die wenigstens zwei Hardwarepartitionen iimerhalb 
der wenigstens einen Verarbeitungseinheit. Dadurch kann beispielsweise einem 
Softwaremodul zeitweise durch die Steuereinheit eine groBere Rechenkapazitat innerhalb der 
Verarbeitungseinheit zugewiesen werden. Weiterhin ermoglicht die nachfolgend 
beschriebene Vorrichtung in vorteilhafter Weise die getrennte interne Parametrierung 
wenigstens emer Hardwarepartition durch wenigstens eine KontroUeinheit innerhalb der 
wenigstens einen Verarbeitungseinheit. Zur Parametrierung werden als Parameter die 
Taktft^quenz des Prozessors und/oder die Taktrate und/oder die Bandbreite der 
Konununikationskanalen und/oder die Bandbreite der Speicher geandert. Damit wird in 
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vorteilhafter Weise die Rechenleistung der wenigstens einen Verarbeitimgseinheit gesteigert 
Oder emiedrigt 

In besond^s vorteilhafter Weise ennoglicht das nachfolgend beschriebene Verfahren, dass 
die wenigstens eine Steuereinheit aus Informationen wenigstens einer Systemkomponente 
Daten ermittelt, welche die aktuelle Situation des Systems und/oder die aktuelle Situation der 
Systemumgebung beschreiben, die wenigstens eine Steuereinheit eine Situationsbewertung 
durchffihrt, die w^gstens eine Steuereinheit eine Piiorisierung enoittelt und die wenigstens 
eine Steuereinheit die Konfiguration wenigstens einer Systemkoniponente im Betrieb des 
Systems steuert. Insbesondeie in infonpationstechnischen Systemen in Kraftfahrzeugen nodt 
wenigstens einem Sensor und wenigstens einer Verarbeitungseinheit ennbgUcht das 
Verfahren in vorteilhafter Weise beispielsweise die situationsangepasste Steuerung der 
Konfiguration wenigstens eines Bildsensorsystems oder der wenigstens einen 
Verarbeitungseinheit. Beispielsweise fQhrt das nachfolgend beschriebene Verfahren bei 
einem FuBg^ngers, der kurz vor dem Fahrzeug die StraBe uberqueren m5chte, zu einer 
Erkennung der Situation und einer anschliefienden Bewertung, indem die Situation als 
gef^lich fUr den FuBganger eingestuft wird. Im n^chsten Schritt ermittelt die Steuereinheit 
in diesem Beispiel die Priorit^t der Bildverarbeitung. Die Steuereinheit erhdht die Priori^t 
der Bildverarbeitung. Durch die erh5hte Priorit^t der Bildverarbeitung wird zum einen die 
Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit des Bildsensorsystems erhoht, damit jede 
Bewegung des Fufigangers rechtzeitig erkannt werden kann und zum anderen wird die 
Rechenleistung der Bildverarbeitungsalgorithmen zur Verfolgung des FuBgangers im Bild 
erh5ht Insgesamt fuhrt das beschriebene Verfahren zu einer besseren und sicheren 
Erkennung und Verfolgung des FuBgangers. In einem weiteren System kann dann 
beispielsweise erne Wamung an den Fahrer ausgegeben werden. In besonders vorteilhafter 
Weise wird durch das nachfolgend beschriebene Verfahren die Verkehrssicherheit erhoht, 

weil gefahrliche Situadonen erkannt werden. 

\ 

In besonders vorteilhafter Weise ermoglicht das nachfolgend beschriebene Verfahren die 
Priorisierung wenigstens eines Softwaremoduls und/oder wenigstens eines Algorithmus 
innerhalb der wenigstens einen zweiten Systemkomponente. Insbesondere in 
informationstechnischen Systemen in Kraftfahrzeugen mit wenigstens einer 
Verarbeitungseinheit erm5glicht die Vorrichtung in vorteilhafter Weise beispielsweise die 
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Priorisierung wenigstens eines Softwaremoduls durch Verandening der Intemipt-Steuerung 
innerhalb einer mit wenigstens einem Mikroprozessor realisierter Verarbeitungseinheit. 

Weitere Vorteile ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung von 
Ausfiihrungsbeispielen mit Bezug auf die Figuren und aus den abhangigen 
Patentanspriichen. 



Die Erfindung wird nachstehend anhand der in der Zeichnung dargestellten 
Ausfuhrungsformen naher erlautert. 



Figur 1 ein t)bersichtsdiagrainm der Vorrichtung zur Steuerung wenigsteBS einer 
Systemkomponente eines informationstechnischen Systems in einem Kjaftfahrzeug, 
Figur 2 ein Blockdiagranam der Vorrichtung zur Steuerung wenigstens einer 
Systemkomponente eines informationstechnischen Systeniis in einem Kraftfahrzeug, 
Figur 3 die Verteilung von Softwaremodulen auf Hardwarepartitionen durch eine 
Priorisierungseinheit, 

Figur 4 die Parametrierung von Hardwarepartitionen durch eine Kontrolleinheit, 
Figur 5 die Konfiguration und Priorisierung von Softwaremodulen, 
Figur 6 ein Ablaufdiagramm des Verfahrens zur Steuerung wenigstens einer 
Systemkomponente eines informationstechnischen Systenos in einem Kraftfahrzeug. 

Beschreibung der Ausfiihrungsbeispiele 

Figur 1 zeigt ein t)bersichtdiagraDam der Vorrichtung zur Steuerung wenigstens einer 
Systemkomponenten eines informationstechnischen Systems in einem ICraftfahrzeug, 
bestehend aus Sensoren 10, einer Verarbeitungseinheit 12, einer Steuereinheit 14 und 
einem weiteren System 16. Die Sensoren 10 sind in und/oder am und/oder auf dem 



Zeichnung 



Es zeigen: 




Ejaftfahizeug angebracht Sie ennitteln Informatioiien uber das Kraftfahrzeug und/oder 
das informationstechnischen System und/oder die Umgebung des Kraftfahrzeuges. Die 
ennittelten Informationen der Sensoren 10 werden an die V^rarbeitungseinheit 12 
iibertragen. In der Verarbeitungseinheit 12 findet die Verarbeitung der iibennittelten 
Infonnation der Sensoren 10 statt. Die Ergebnisse werden an ein weiteres System 16 
tibertragen. Die Steuereinheit 14 verwendet im bevorzugten Ausfiibrungsbeispiel 
loformationen von zwei Systemkomponenten, der Verarbeitungseinheit 12 und dem 
weiteren System 16. Basierend atif diesen Informationen steuert die Steuereinheit 14 die 
Konfiguration der weiteren Systemkomponenten des informationstechnischen Systems. 
Im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel sind dies die Sensoren 10, die Steuereinheit 12 und 
das weitere System 16. 

Ausgehend von Figur 1 zeigt Figur 2 ein Blockdiagraiom der Vorrichtung zur Steuerung 
wenigstens einer Systemkomponenten eines informationstechnischen Systems in einem 
Kraftfahrzeug. Das Blockdiagramm zeigt die Systemkomponenten eines Systems zur 
adaptiven Steuerung der Verarbeitungsmethoden eines infonnationstechnischen Systems 
zur Erfassung der Situation im AuBen- und im Innenraum eines Kraftfahrzeugs. Die 
Erfassung von Informationen iiber die Situation wild von Sensoren 10 durchgefiihrt, die 
Uber eine Signalleitung mit einer Verarbeitungseinheit 12 verbunden sind. AIs Sensoren 
' 10 werden im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel zwei Bildsensorsysteme, ein Radarsensor 
und dzei Ultraschallsensoren eingesetzt. In Figur 2 sind beispielhaft nur drei Sensoren 
eingezeichnet. AIs Bildsensorsysteme werden im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel CCD- 
Oder CMOS-Kameras verwendet Die Infonnation der Sensoren 10 werden in der 
Verarbeitungseinheit 12 verarbeitet und als Ergebnisse 18 dem Fahrer 24 und den 
Fahrzeugkomponenten 26 zur Verfiigung gestellt Der Fahrer 24 und die 
Fahrzeugkomponenten 26 sind nach Figur 1 weitere Systeme. Die Steuereinheit 14 in 
Figur 1 wird in Figur 2 durch die Situationsbewertungseinheit 20 und die 
Priorisierungseinheit 22 reprasentiert. Aufgrund der Ergebnisse 18 und/oder den weiteren 
Informationen des Fahrers 24 und/oder den Fahrzeugkomponenten 26 wird in der 
Situationsbewertxmgseinheit 20 eine Situationserfassung imd -bewertung generiert. 
Gleichzeitig kSnnen die Ergebnisse der Situationsbewertung an den Fahrer 24 und/oder 
an die Fahrzeugkomponenten 26 tibertragen werden. Aufgnmd verschiedener Situationen 
ergeben sich fiir die Verarbeitungseinheit 12 unterschiedliche Anforderungen an die 
Algorithmik, die in der Verarbeitungseinheit 12 ausgeftihrt wird. Die unterschiediichen 
Anforderangen ergeben verschiedene Komplexitatsstufen flir die verschiedenen 
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Algorithmen, Die Priorisierungseinheit 22 setzt die Ergebnisse der Situationsbewertung 
in die Steuerung der Verarbeitungseinheit 12 urn. Gleichzeitig erhSlt die 
Priorisierungseinheit 22 von der Verarbeitungseinheit 12 Informationen iiber deren 
aktuelle Auslastung. Die Priorisierungseinheit 22 nimmt auch Einfluss auf den aktuellen 
Takt, mit dem die Daten von den Sensoxen 10 an die Verarbeitungseinheit 12 geliefert 
werden. Daneben steuert die Priorisierungseinheit 22 auch die Kiihlung 28 der 
Verarbeitungseinheit 12. Als weitere Funktion uberwacht die Priorisierungseinheit 22 das 
Systemverhalten, insbesondere die Auslastung des Gesamtsystems. Die Obertragung der 
Informationen zwischen den einzehien Systemkomponenten erfolgt drahtlos, 
insbesondere ttber Funk lihd/oder Licht, oder drahtgebunden. Die Verarbeitung der 
Infonnationen innerhalb der Verarbeitungseinheit 12, der SituationsSewertungseinheit 20 
und der Priorisierungseinheit 22 erfolgt durch Progranune, die durch wenigstens einen 
Mikroprozessor realisiert sind. 

Figur 3 zeigt im bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel die Steuerung der Konfiguration der 
Verarbeitungseinheit durch die Priorisierungseinheit 22. Figur 3 zeigt, wie 
Softwaremodule 34, d.h. einzelne Programme und/oder Progranunschritte, der Software 
30 durch die Priorisierungseinheit 22 auf Hardwarepartitionen 36, d.h. einzelne 
Recheneinheiten, der Hardware 32 abgebildet werden. Die Softwaremodule 34 und die 
Hardwarepartitionen 36 sind Bestandteil der Verarbeitungseinheit. Em einzeines 
Softwaremodul 34 kann auf einer oder mehreren Hardwarepartitionen 36 ausgeftihrt 
werden. Em oder mehrere Softwaremodule 34 koimen auch inaktiv sein und kerne 
Algorithmen ausfuhren, d. h. ihnen sind keine Hardwarepartitionen 36 zugeordnet. Die 
Steuerung der Verteilung der einzelnen Softwaremodule 34 auf die Hardwarepartitionen 
36 wird von der Priorisierungseinheit 22 iibemonmien. Dadurch ist es moglich eine 
Priorisierung der erforderlichen Aufgaben je nach Konq>lexitat der aktuellen Situation 
vorzunehmen. Beispielsweise wird die Abbildung der Softwaremodule 34 durch einen 
Scheduler vorgenommen. Daneben werden Verfahren aus verteilten Systemen und/oder 
Multitaskingsystemen verwendet. 

Rgur 4 zeigt die Steuerung der Leistungsfahigkeit der Verarbeitungseinheit 12 durch 
Vorgabe einer Ihformationsverarbeitungsgeschwindigkeit 38, die beispielsweise durch 
einen extemen Takt definiert wird. Diese exteme Takt ist variabel und hangt von der 
aktuellen Anforderung ab, die von der Komplexitat des aktuellen Fahrzeugsumfeldes und 
des Fahrzeugszustandes abhangen. Die Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit 38 




wird an Verarbeitungsmodule weitergeleitet, die im bevorzugten Ausfiifanmgsbeispiel 
durch Hardwarepartitionen 36 realisiert sind. Die Hardwarepardtionen 36 konnen 
abweichend von der externen Infonnationsverarbeitungsgeschwindigkeit 38 intem 
parametrisiert werden. Dazu gibt es eine Anzahl von lokalen Parametrierungseinheiten 
40, die je nach Auslastung der jeweiiigen Hardwarepartition 36 h5here oder niedrigere 
Leistung erbringen k5nnen. Die tJba^achung der lokalen Parametrisienmg durch die 
Parametrisierungseinheiten 40 geschieht durch eine KontroUeinheit 42. Die Steuerung der 
Informations verarbeitungsgeschwindigkeit 38 und der KontroUeinheit 42 geschieht im 
bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel dinrch die Steuereinheit Die Parametrierungseinheiten 
40 steuem die jeweilige Hardwarepartition 36. Dabei steuem die 
Parametrierungseinheiten 40 den Takt der jeweiiigen Hardwarepartition 36 und/oder die 
Kiihlung imd/oder die Bandbreite zur Kommunikation und/oder die 
Parametrierungseinheiten 40 legt fest, welche Software auf der jeweiiigen 
Hardwarepartition 36 lauft. Altemativ oder zusatzlich wird die Hardwarepartition 36 
durch die Parametrierungseinheit 40 intem parametriert Dabei wird die Verwendung von 
Registem in unterschiedlicher Breite festgelegt und/oder die Kommunikationswege 
zwischen den Elementen einer Hardwarepartition 36 werden panunetriert und/oder eine 
Opdmierung der Hardwarepartition 36 an die jeweilige Rechenaufgabe findet statL 

Figur S zeigt die Konfiguration, insbesondere die Priorisierung, der Softwaremodulen 34 
und/oder Algorithmen 44 der Verarbeitungseinheit 12 durch die Steuereinheit 14. Die 
Verarbeitungseinheit 12 besteht aus Softwaremodulen 34, die wiederum Algorithmen 44 
implementieren. Durch die Steuereinheit 14 ^olgt die Konfiguration der 
Softwaremodule 34 und/oder Algorithmen 44, derart dass Parameter eingestellt werden. 
Die Priorisierung der Softwaremodule 34 und/oder der Algorithmen 44 erfolgt im 
bevorzugten Ausftihrungsbeispiel durch Verandenmg der Inteiruptsteuerung innerhalb 
der mit wenigstens einem Mikroprozessor realisierter Verarbeitungseinheit 12 durch die 
Steuereinheit 14. 

Figur 6 zeigt ein Ablaufdiagramm des Verfahrens zur Steuerung wenigstens einer 
Systemkomponente eines informationstechnischen Systems in einem Kraftfahrzeug in 
einem bevorzugten Ausftihrungsbeispiel. Die Module 55, 57 und 59 sind Bestandteile der 
Steuereinheit, wobei die Module im bevorzugten Ausftihrungsbeispiel als Programme 
wenigstens eines Mikroprozessors ausgestaltet sind. Aus Informationen 50 der 
Verarbeitungseinheit, Informationen 52 des Fahrers und Ihft>rmationen 54 von den 
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Fahizeugkomponenten wird in Modul 55 eine Situationsbestmunung duicbgefOhit. Die 
Ergebnisse der Situationsbestiinmung in Modul 55 sind Situationsdaten 56, die an Modul 
57 zur Situationsbew^rtung weitergegeben werden. Aus den Situationsdaten 56 weiden in 
Modul 57 bewertete Situationsdaten 58 im Sinne einer Situationsbewertung erzeugt und 
an Modul 59 weitergeleitet. In Modul 59 findet eine Prioritatsennittfung statL 
Gleichzeitig wird durch Modul 59 die Steuerung der Systemkoxi^onenten durchgefiihit. 
Im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel stehen nachfolgend aufgefuhrte Varianten zur 
Steuerung der Konfiguration der Systemkonaponenten zur Verfiigung: 

Verteilung von Softwaremodule auf Hardwarepartitionen in der Verarbeitungseinheit 
60. 

Steuerung der Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit der Verarbeitungseinheit 
62. 

Parametrierung von Hardwarepartitionen der Verarbeitungseinheit 64. 
Konfiguration der Softwaremodule der Verarbeitungseinheit 66. 
Priorisierung der Softwaremodule der Verarbeitungseinheit 68. 
Konfiguration der Algorithnoen der Verarbeitungseinheit 70. 
. Priorisierung der Algorithmen der Verarbeitungseinheit 72. 
Steuerung der Ktihlung der Verarbeitungseinheit 74. 
Steuerung der Ihformationsverarbeitungsgeschwindigkeit der Sensoren 76. 
Selektive Auswahl voji Daten der Sensoren 78. 
Steuerung von Fahrzeugkomponenten 80. 

Die Situationsbestiinmung in Modul 55 ist insbesondere das Ergebnis der Interpretation 
der Informationen der Sensoren. Im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel warden 
bildgebende Sensoren als primare Sensorik verwendet, beispielsweise Videokameras oder 
Range-Imager. Der Radarsensor und die drei Ultraschallsensoren sind im bevorzugten 
Ausfiihrungsbeispiel sekundare Sensoren. Die primaren und sekundaren Sensoren liefem 
ihre Informationen an die Verarbeitungseinheit, welche diese Informationen an die 
Steuereinheit weiter leitet Altemativ oder zusatzlich werden Informationen weiterer 
Systemkomponenten verwendet. Zur Modellierung werden digitale Karten verwendet, die 
Informationen ttber die Kraftfahrzeugumgebung enthalten. Digitale Karten sind zur 
Situationsbestinamung (Kontextbestimmung) gut geeigneL Aus den Informationen wird 
in Modul 55 eine Modellierung des Fahrzeugzustandes, des Kraftfahrzeugumfeldes und 
des Systems selbst erzeugt. Die Ergebnisse dieser Modellierung sind beispielsweise: 



# 
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- Klassifikation von Objekten im Fahrzeuguinfeld, beispielsweise Pkw, Lkw, Baum, 
Erwachsener, Kind, Hund, Verkehrszeichen 

Modellierung des Fahnimfeldes, beispielsweise Fahrbahn, Anzahl der Fahrspuren, 
Abbiegespuien und Kreuzungen 

Zusatzinformationen zur Bewertung des Umfeldes, beispielsweise Verkehrszeichen, 
An^eln und der Zustand der Fahrbahn 

Bestimmung der Relativgeschwindigkeiten imd/oder der Beschleunigung und/oder 
des Abstandes aller Objekte zum Kraftfahrzeug, 
Abbiegeverhalten von ^deren Verkehrsteilnehmem . 

Zusatzlich wird auch der Zustand des Fahrers, beispielsweise Miidigkeit mid/oder 
Reaktionsgeschwindigkeit und/oder Alter und/oder die Einnahme von Medikamente, noit 
in die Bewertung einbezogen. Daneben wird das Verhalten des Fahrers bei der 
Bewertung verwendeL Diese Informationen iiber den Zustand des Fahrers warden 
entweder durch Sensoren erfasst imd/oder miissen in das System eingegeben werden. 
Durch Obemoittlung von Informationen der Fahrzeugkon5)onenten wird der Zustand des 
Kraftfahrzeugs mit bewerteL lin bevorzugten Ausflihrungsbeispiel weiden hierbei 
insbesondere die Eigenbewegung und/oder Schleudem und/oder Bremsen und/oder 
Reifendruck und/oder Reifenzustand und/oder Fahrbahnparameter und/oder 
Bremsverhalten und/oder die Motorleistung und/odw die Fahrgeschwindigkeit 
berQcksichtigt. Daneben wird die Situation des Systems, beispielsweise die Auslastung 
der Verarbeitungseinheit, berticksichtigt 

Tm bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel werden aus den ermittelten Situationsdaten 56 in 
Modul 57 bewertete Situationen generiert, die in Form von bewerteten Situationsdaten 58 
an das nachfolgende Modul 59 weitergeleitet werden. Bewertete Situationen sind 
beispielsweise: 

Unfall mit Kxaftfahrzeug ist nicht mehr zu vermeiden 

Kollision mit anderen Verkehrsteilnehmem, insbesondere Fufigangem, droht 
Fahrer ubersieht konsequent Verkehrszeichen 
Fahrer schlingert auf der Fahrspur 
- Hohe Geschwindigkeiten des Kraftfahrzeuges bei geringen FahrzeugabstSnden 
Stausituation 
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Stadtverkehr 
Autobahnverkehr 

Mit Hafe der Situationsbewatung in Modul 57 werden Methoden abgeleitet, die in 
Modul 59 beispielsweise zu einer Priorisierung bei der Abarbeitung der 
Verarbeitungsschritte in der Verarbeitimgseinheit fiihien. 

Ein generelles Problem ist die Gefahrlichkeit der Situation. Eine Gefahrdung kann 
insbesondere von Objekten ausgehen, die in irgend einer Weise auf Kollisionskurs zym 
Kraftfahizeug sind. Sind solche Objekte eininal detektiert, wird mit sehr hoher Prioritat 
das Bewegungsverhalten dieses Objektes verfolgt. Generell gilt, dass Ursachen, die zu 
gefahrlichen Situationen fuhren konnen, mit hoher Prioritat des Systems beobachtet und 
analysiert werden. Es konnen auch MaBnahmen mit hoher Prioritat ergriffen werden, die 
zu einer Losung und/oder Unterstiitzung bei der L5sung der Situation beitragen. Bei der 
Priorisierung in Modul 59 werden beispielsweise nachfolgend aufgefiihrte Punkte im 
bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel einzeln oder in Kombination beriicksichtigt: 

Gefdhrliche Situation 
Untibersichtliche Situation 
Obersichtliche Situation 

StraBentyp, beispielsweise StadtstraBe, LandstraBe oder Autobahn) 
Hohe Geschwindigkeiten 
Niedrigere Geschwindigkeiten 
Abbiegen, Kieuzungen 

Hohe Informiationsflut, beispielsweise im Stadtverkehr 
Fahrerzustand 

Eingeleitete Man5ver des Fahrers, beispielsweise tJberholen, Bremsen oder 
Ausweichen 

Gefahrdung von Personen 
Gefahrdung von Tieren 

ZusammenstoB mit einem anderen Objekt unvermeidlich 

Vorhersage der Unfallschwere 

Totalschaden 

Verletzungsrisiko von Insassen und/oder anderen Verkehrsteilnehmem 
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Bei^ielhaft wird nachfolgend das Verhalten des infonnationstechmschen Systems des 
bevorzugtec Ausfuhrungsbeispiels erlautert Das informatioBStechmsche System befindet 
sich in einem Personenkrafitwagen. Als leale Situation ist der Fahrer des 
Personenkraftwagens auf einer vierspurigen Strafie auB^halb von geschlossenen 
Ortschaften mit zwei Fahrspuren fur jede Richtung. Je zwei Fahrspuren sind durch einen 
befestigten Mittelstreifen getrerait. Durch Beschilderung ist eine Hochstgeschwindigkeit 
von 120 km/h vorgeschrieben. Die StraBe ist mit Personenkraflwagen, Lastkraftwagen 
und Motorradem stark befahren. Der Fahrer fahrt auf der linken Fahrspur, also der 
Uberholspur, mit einer Geschwindigkeit von 150 km/h. Auf der rechten Fahrspur befindet 
sich ein Motorrad, das hinter einem langsam fahrenden Lastkraftwagen fahrt. Das 
Motorrad hat den Blinker links gesetzt. In Modi^ 55 findet die Modellierung des 
Fahrzeugzustandes und des Kraftfahrzeugzustandes statt. Das System ermittelt im 
vorliegenden Fall folgende Daten: Verkehrszeichen mat Angabe der 
Hbchstgeschwindigkeit 120 km/h, 2 Fahrspuren der Fahrbahn, ein vorausfahrender 
Lastkraftwagen auf der rechten Fahrspur mit einer Geschwindigkeit von 80 km/h, ein 
vorausfahrendes Mottorad mit Blinker links mit einer Geschwindigkeit von 100 km/h, 
ISO km/h Eigengeschwindigkeit des Personenkraftwagens, Fahrer durch ftinfstiindige 
Fahrt ilbermiidet In Modul 57 wird daraus eine bewertete Situation geneiiert. Als 
bewertete Situation wird erkannt: Kollision mit anderem Verkehrsteilnehmer (Motorrad) 
droht, Fahrer iibersieht Verkehrszeichen (H5chstgeschwindigkeit 120 km/h), 
Autobahnverkehr. Im Modul 59 wird schlieBlich eiae Priorisierung durchgefiihrt Es wird 
eine gefahrliche Situation erkannt. Als MaBnahmen kommt es nun zur Steuerung der 
Konfiguration der Systemkomponenten. Die Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit 
des Bildsensorsystems wird erhoht Gleichzeitig werden die Softwaremod\ile zur 
Bildverarbeitung in der Verarbeitungseinheit mit einer hoheren Prioritat belegt. Daneben 
werden die Soffcwaremodule konfiguriert, um das Motorrad im weiteren Verlauf der 
Gefahrensituation sicher verfolgen zu k5nnen. Gleichzeitig werden die Softwaremodule 
der Bildverarbeitung auf mehrere Hardwarepartitionen der Verarbeitimgseinheit verteilt. 

Eine Optimierung des informationstechnischen Systems kann im bevorzugten 
Ausflihrungsbeispiel auch erreicht werden. in dem eine tJberlast durch die Steuereinheit 
wenigstens einer Systemkomponente auferlegt wird. Diese t)berlast kann reversibel sein, 
wenn nur kurzftistig rmi einer hohen Rechenleistung gearbeitet wird. Als 
GegerunaBnahme kann bei "Oberlast beispielsweise die KUhlung entsprechend eingesetzt 
werden. Bei einer irreversiblen t)berlast kommt es zur wahrscheinlichen Zerst5rung des 
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Systems und/oder von Systemkomponenten. Irreversible Zerstomngen kbnnen bei 
besonders hohen Prioiitaten vergeben werden, wie beispielsweise drohendes hohes 
Verletzimgsrisiko, gef&hrliche Situation, Gefdhrdung von Personen, Gefahidung von 
Kindem, Oder bei einer Mbglichkeit, den drohenden Schaden an Kraftfahrzeugen zu 
mindem. Im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel ist die leichte Wartnng und Diagnose von 
Systemkomponenten vorgesehen, die irreversibel zerst5rt oder reversibel tiberlastet 
werden konnen. 

Im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel fuhrt die Steuereinheit eine allgemeine 
Obenvachungsfunktion aus, damit das inforraationstechnische System nicht instabil wird. 
Instabilitat kann dadurch entstehen, dass die Situationsbewertung durch eingeschrankte 
sensorische Erfassung immer starker eine falsche Bewertung der Situation erzeugt und 
globale Gegenbewegungen nicht in die Situationsbewertung einflieBen. Beispielsweise 
fiihit eine Einschrankung der sensorischen Erfassung zu einem Informationsverlust in 
Erfassungsbereichen, die dabei nicht mehr ausgewertet werden. Bei einem 
Bildsensorsystem kann dies beispielsweise dazu fUhren, dass neue Verkehrsschilder nicht 
mehr erkannt werden. Dies kann zu einer falschen Situationsbewertung fiUiren, die zur 
Instabilitat des informationstechnischen Systems ftlhren kann. 

Die beschriebene Vorxichtung und das Verfahren sind nicht auf die Anwendung im 
Kraftfahrzeug eingeschiSnkt. Die Voirichtung und das Verfahren kdnnen zur Steuerung 
wenigstens einer Systemkomponente eines beliebigen informationstechnischen Systems 
eiDgesetzt werden, wobei wenigstens eine erste Systemkomponente Informationen tiber 
die Umgebung des Systems ermittelt imd wenigstens eine zweite Systemkonq>onente 
wenigstens einen Teil der ermittelten Informationen der wenigstens einen ersten 
Systemkomponente verarbeitet. Bei Verwendung der beschriebenen Vorrichtung und des 
Verfahrens auBerhalb der Kraftfahrzeugtechnik treten andere Situationen des Systems 
und der Umgebung des Systems auf. Diese neuen Situationen miissen in der 
Situationsbestimmung imd Situationsbewertung beriicksichtigt werden. Unter der 
Umgebung des Systems wird dabei alles subsumiert was nicht zum 
informationstechnischen System selbst geh5rt. Insbesondere beim Einsatz des 
informationstechnischen Systems in einem Kraftfahrzeug ist das Kraftfahrzeug Teil der 
Umgebung des Systems. 
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In eiuer Vaiiante des beschriebenen Verfahrens werden zusStzliche Sensoien eingesetzt 
Dabei werden bildgebende Abstandssensoren (Range-Imager) und/oder aktiv abtastende 
Sensoren, beispielsweise Lidarsensoren, und/oder weitere Sensoren, die sich zur 
Erfassung und Interpretation des Kraftfahrzeugumfeldes eignen, verwendet. 

In einer weiteien Variante der beschriebenen Vorrichtung und des Verfahrens erh^t die 
Steuereinrichtung Sensoriiifonnationen direkt iiber Signalleitungen von den Sensoren und 
nicht wie imbevorzugten AusfUhnmgsbeispiel indkekt iiber die Verarbeitungsemheit 

In einer Variante der beschriebenen Vorrichtung und des Verfahrens werden mehrere 
Steuereinheiten, beispielsweise zwei bis zehn, verwendet Die Steuereinheiten 
ubemehmen jeweils eine Teilfunktion. Vorzugsweise sind die Steuereinheiten 
infonnationstechnisch verbunden, beispielsweise iiber ein BussystenL Weiterhin bilden 
die Steuereinheiten vorzugsweise ein redundantes System, um bei Ausfall einer 
Steuereinheit eine tJbemahme deren Funktionen durch die anderen verbliebenen 
Steuereinheiten zu gewahrleisten. Die Steuereinheit kann sich in einer Variante der 
beschriebenen Vorrichtung und des Verfahrens ein integraler Bestandteil in wenigstens 
einer Systencikonq>onente sein. Lisbesondere ist es moglich die Steueremheit in d^ 
wenigstens einen zweiten Systemkonq)onente, beispielsweise der Verarbeitungseinheit 
im bevorzugten Ausftthrungsbeispiel, zu integrieren. 
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15.08.02 Fr/As 

ROBERT BOSCH GMBH. 70442 Stuttgart 



Ansprtiche 

1. Vorrichtung zur Steuenmg wenigstens dner Systemkonq)onente eines 
mfonnationstechnischen Systems, wobei sich das System vorzugsweise in einem 
Kraftf ahrzeug befindet, 

mit wenigstens einer ersten Systemkomponente, die Informationen Ober die 
Umgebung des Systems ^muttelt, 

mit wenigstens einer zweiten Systemkomponente, die wenigstens einen Teil der 
eimittelten Ihfonnationen der wenigstens einen ersten Systemkomponente 
verarbeitet, 

gekennzeichnet durch wenigstens eine Steuereinheit, welche die Konfiguration 
wenigstens einer Systemkomponente im Betrieb des Systems steuert, wobei die 
wenigstens eine Steuereinheit Informationen wenigstens einer Systemkomponente 
verwendeL 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass 

die wenigstens eine Informationen liefemde Systemkomponente wenigstens eine 
erste Systemkon^onente und/oder wenigstens eine zweite Systemkomponente 
und/oder wenigstens eine weitere Systemkomponente ist, und/oder 
die gesteuerte wenigstens eine Systemkomponente die wenigstens eine erste 
Systemkomponente und/oder die wenigstens eine zweite Systemkomponente ist. 

3. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekennzeichnet durch die 
wenigstens eine Steuereinheit, welche die Konfiguration. der Hardware und/oder die 
Konfiguration der Software wenigstens einer Systemkomponente steuert. 
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4. Vorrichtimg nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekennzeichnet durch die 
wenigstens eine Steuereinheit, welche die Informationsverarbeitungsgeschwindigkeit 
wenigstens einer Systemkomponente steuert. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekennzeichnet dnrch die 
wenigstens eine Steuereinheit, welche die Taktfrequenz wenigstens einer 
Systemkomponente steuert. 

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspniche, gekennzeichnet durch die 
wenigstens eine Steuereinheit, welche die Situation der Umgebung des Systems, 
insbesondere die Situation des Kraftfahrzeuges, und/oder die Situation des Systems 
erfassL 

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekennzeichnet durch die 
wenigstens eine Steuereinheit, welche wenigstens eine Systemkomponente 
wenigstens zeitweise so steuert, dass die wenigstens eine Systemkomponente in 
tJberlast arbeitet 

8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die wenigstens eine erste Systemkomponente wenigstens ein Bildsensorsystem 
und/oder wenigstens ein Radarsensor und/oder wenigstens ein Ultraschallsensor 
und/oder wenigstens ein Lidarsensor ist. 

9. Vorrichtung nach emem der vorhergehenden Anspniche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die wenigstens eine zweite Systemkon^onente wenigstens zwei 
Hardwarepartitionen hat und die wenigstens eine zweite Systemkomponente aus 
wenigstens einem Softwaremodul besteht. wobei das wenigstens eine Softwaremodul 
so aufgebaut ist, dass es auf wenigstens zwei Hardwarepartitionen aufgeteilt werden 
kann, wobei die wenigstens eine Steuereinheit die Aufteilung steuert. 

10. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die wenigstens eine zweite Systemkomponente wenigstens eine 
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Hardwarepartition hat, wobei die wenigstens eine Hardwarepartition parametriert 
werden kann. 

11. Verfahren zur Steuerung wenigstens einer Systenikomponente eines 
infonnationstechnischen Systems, wobei sich das System vorzugsweise in einem 
Kraftfahrzeug befindet, 

wobei wenigstens eine erste Systemkomponente Inforaiationen iiber die 
Umgebimg des Systems ermittelt, 

wobei wenigstens eine zweite SystennJcomponente wenigstens einen Tell der 
eraiittelten Ihfonnationen der wenigstens einen ersten Systemkomponente 
verarbeitet, 
daduich gekennzeichnet, dass 

wenigstens eine Steuereinheit Infonnationen wenigstens einer 
Systemkomponente verwendet, 

und die wenigstens eine Steuereinheit die Konfiguration wenigstens einer 
Systemkomponente im Betrieb des Systems steuert. 

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass 

die wenigstens eine Steuereinheit aus Lafoimationen wenigstens einer 
Systemkomponente Daten ermittelt, welche die aktuelle Situation des Systems 
und/oder die aktuelle Situation der Systemumgebung beschreiben, 
die wenigstens eine Steuereinheit eine Situationsbewertung aus den ermittelten 
Daten durchfiihrt. 

13. Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass die wenigstens eine 
Steuereinheit aus der Situationsbewertung eine Priorisierung ermittelL 

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass 

die wenigstens eine Informationen liefemde Systemkomponente wenigstens eine 
erste Systemkomponente und/oder wenigstens eine zweite Systemkomponente 
und/oder wenigstens eine weitere Systemkomponente ist, und/oder 
die gesteuerte wenigstens eine Systemkomponente die wenigstens eine erste 
Systemkomponente und/oder die wenigstens eine zweite Systemkomponente ist. 
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15- Verfahren nach einem der Anspruche 11 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass die 
wenigstens eine Steuereinheit die Konfiguration der Hardware und/oder die 
Konfiguration der Software wenigstens einer Systemkomponente steuert 

16. Verfahren nach einem der Anspruche 11 bis 15, dadurch gekennzeichnet. dass die 
wenigstens eine Steuereinheit die Infonnationsverarbeitungsgeschwindigkeit 
wenigstens einer Systemkomponente steuert. 

17. Verfahren nach einem der Anspruche 11 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass 
wenigstens ein Softwaremodul und/oder wenigstens ein Algorithmus der wenigstens 
einen zweiten Systemkonq)onente durch die wenigstens eine Steuereinheit 
konfiguriert, insbesondere priorisi^ wird. 
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15.08.02 Rr/As 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Vorrichtimg and Verfahren zur StR uenm ^ wen ipstens einer Svstemkomponente eines 
Zusanunenfassung 

Es werden eine Vorrichtung und ein Verfahrung zur Steueating einer Systenikonq)onente 
eines infonnationsteclmischen Systems mit wenigstens einem Sensor und wenigstens 
einer Verarbeitungseinheit vorgeschlagen. 

Eine Steuereinheit verwendet Informationen von Systemkomponenten und steuert die 
Konfiguiation der Sensoren und der Veraibeitungseinheiten im Betrieb des 
informationstechnischen Systems. 
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